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　脳研究から得られる情報は、医療現場や教育、
企業のマーケティング活動、自動車の運転支援な
ど様々な分野への応用が期待されている。しかし、
未だ人が日常行う複雑な行動の根本的な理解は十
分進んでいるとは言い難い。脳がどのように行動
を起こそうとするのか、といった脳の本質の理解
に迫るアプローチのひとつとして、人の行動の情
報処理モデルを構築し、ロボットによって検証す
る研究領域がある。
　2008 年 1 月、（株）国際電気通信基礎技術研究所
(ATR) の脳情報研究所川人光男所長らのグループ
は、米国デューク大学と共同で、米国に居るサル
の大脳皮質情報をネットワーク経由で日本に伝送
し、逆に日本にある等身大のヒューマノイドロボッ
トの動きを示す映像情報を米国に伝送することに
より、ロボットのリアルタイム歩行パターンの再
現に成功したと発表した 1)。ロボットの映像情報
をフィードバックするような双方向のデータのや
りとりは今回が初めての試みである（図表 1）。本
研究は（独）科学技術振興機構 (JST) の戦略的創造
研究推進事業「計算脳プロジェクト」（平成 16 年
～平成 21 年 1 月）の成果のひとつである。
　実験はウォーキングマシン上で歩行訓練を受け
たサルが用いられた。サルの運動野の下肢を司る
部位から、数百の神経細胞活動を記録し、下肢の
関節位置を再構成した。また、データ受信と同時
に映像を再生するストリーミング方式を採用し、
サルとロボットの双方向ネットワーク・インター
フェースを開発した。これにより、米国に居るサ
ルの脳活動の信号をロボットの制御信号として日
本に送信し、同時に日本にあるロボットの動きを
映像情報として米国に居るサルに見せることが可
能となった。
　この実験成果の応用としては、下半身麻痺患者
の運動機能再建などが期待される。
　なお、実験に用いられた等身大のヒューマノイ
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ドロボットは、上記プロジェクトの別の共同研究
機関である米国カーネギーメロン大学と ATR が 2
年間にわたり共同開発してきた等身大のロボット
である（図表 2）。今回、新たに生物の歩行を参考
にした歩行制御手法を導入し、制御用に中枢パター
ン発生器を開発し、ロボットに実装した。また、ロ
ボットの全身に 51 の関節の自由度を持たせている。
参　考
（独）科学技術振興機構 (JST)のプレスリリース：
http://www.jst.go.jp/pr/info/info461/index.html
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図表１　実験構成図
図表２　今回開発されたヒューマノイドロボット
出典：参考資料
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